











A Study on Motion Compensated Prediction 
for Video Sequences based on Afine Transformation 
水野正吾 沢田克敏
Shogo MIZUNO ~αtsu加shiSAWADA
ABSTRACT The motion compe且.satedprediction i.s組 essentialtech且iquefor r，巴dund姐 cyr，巴:duction
coding of video sequ巴nces.This paper describes motion compe且.satedprediction ba.s巴don a錨且emotion 
model where not only仕組slationmotion but also rotation組 dsαling motions are compen.sated. 
Computer .simulation experiments using actual vid巴osequences wereα出edout in order to clarify the 
relation.ship between a血nep紅ameter.s組dcoding performance. Prediction e町orentropy a且da血配
parameter巴ntropywere e.stimated for variou.s p紅ametersets. The result have shown that half-pel 
回国lationi.s mo.st e飴ctivefor reduction of to凶 codingen位。py姐 dthat rotation紐 d.sαling are le.ss 




き補償予測 (MCP Motio且 Compensated Predic-
tion)符号化方式1)2)がある。この方式では、現画
像フレームの入力画像と前画像フレームの参照画像
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式 (1)で (x，y) は変換前の画素の位置座標、
(〆 ，y')は変換後の画素の位置座標、行列Aけま
















式 (2)の行列 Rotは回転ノ4ラメータ 0の回転変換
行列、行列 Cxy は伸縮パラメータ Cx(水平方向)
. Cy (垂直方向)の伸縮変換行列、 txy は平行移
動パラメータ tx (水平方向) ・ty (垂直方向)の
平行移動変換行列を表している。 (x，y) と (x'
，y' )は、式 (1)と同様である。
アフィン変換をデ、ィジタル画像に対して行うとき





隣接画素 4点の画素値 I(xp ，y p) ，I(x p + 1 ，yp 
)， I(xp ，yP +1) ，I(xp +1 ，yP +1) を参照し
(x' ，y') との距離に反比例した重み (ωxl，W x 
2 ， W yl ，ωy 2) 付けを行って補間値I(x'，y')を算
出する線形補間法を用いる。これを式。)に示す。
I(x'，y') =ωx2ω yU(xP，yp) 
+叫 x1W yU(Xp +l，yp) 
+叩 x2Wy，J(xP，yP +1) 
+ω • ， W y ，J(Xp +l，yp +1) ・ (3)
W xl =x'-xP 
ω.2 =1.0-ω.1 
ωy1 =y'-yP 
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2次元パラメータ (tx ， ty) に加えて伸縮の 2次
元のパラメータ (Cx，Cy) と回転の 1次元パラ
メータ(8 )の計5次元パラメータ (tx，ty，CX，






















ローパノレサーチで平行移動パラメータ (tx， ty) 
の探索を行い、マッチングの良い位置を求める。こ
のとき回転ノ号ラメータは8=0、伸縮ノ4ラメータは







AMCP: Affine Motion Compensated Prediction VLC: Variable Length Coding 
AME : Affine Motion Estimation VLD : Variable Length Decoding 
Q : Quantization 
図2 アフィン変換動き補償予測符号化方式の構成


























































表 1 平行移動パラメータ (tx，ty)の探索精度




n1 Dx D， Dx D， 
1 士1/2 。 1/2 
2 :1 3/4 。 1/4 
3 :1 7/8 。 1/8 
4 。 :1 1/2 1/2 
5 。 :13/4 1/4 
6 。 土7/8 1/8 
7 :1 112 士12 1/2 1/2 
8 士3/4 土3/4 1/4 1/4 




且2 Cx Cy Cx Cy 
1 0.9~ 1. 1 l 0.1 
2 0.8~ 1.2 l 0.1 
3 0.7~ 1. 3 l 0.1 
4 1 0.9~ 1.1 0.1 
5 1 0.8~ 1. 2 。園1
6 1 0.7~ 1. 3 0.1 
7 0.9~ 1. 1 0.9~ 1.1 0.1 0.1 
8 0.8~ 1. 2 0.8~ 1.2 。園1 0.1 
9 0.7~ 1. 3 0.7~ 1. 3 0.1 0.1 
表 4回転ノfラメータ(8 )の探索精度(単位:度数)
(D x = D y = 0 ，C x = C y = 1 ) 
n3 範囲 精度
1 :1 15 5 
2 :1 30 1 0 
3 土 45 1 5 
4 :1 60 2 0 
5 :1 75 2 5 
6 :1 90 3 0 
7 土 15 3 
8 :1 30 6 
9 土 45 9 
n3 範囲 精度
10 :1 60 1 2 
11 :1 75 1 5 
12 :1 90 1 8 
13 土 15 1 
14 土 30 2 
15 :1 45 3 
16 :1 60 4 
17 :1 75 5 
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(Dx=Dy=O， Cx=Cy二 1) 





































予測画像SNR: 28.7561 [dB] 全符号化エントロピー 4.6992[biVpel] 
図8Flower Garden第3フレームグ、ローパル+ローカルサーチの予測誤差画像










パル+ローカルサーチ (Cx'Cy 範囲 0.8~ 1.2 
精度 0.1， e・範囲士 150 精度 30 、Dx.Dy 
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